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JdeRobot

Introduccion

——

Robots
de limpieza

= robot = hardware + software

= hardware = sensores + actuadores + computadoras
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JdeRobot

Software para robots

» La inteligencia de los robots radica en su software.
» sw = nmuddleware + aplicaciones

Middlewares

s middleware = drivers+arquitecturaSW +herramientas—+bibliotecas
= arquitectura SW distribuida

= ROS, ICE, DDS...

= OpenCV, PCL, OMPL, nodos ya existentes...
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Software para robots 3

s Aplicacion

Aplicaciones

= percepcion + decistones

m Percepcidn: elaborar informacién, sensores

= Decisiones: control, planificacién, actuacién

Algoritmos

int segmentationType; //0 ninguna, 1 NITE
int mainFPS;

void* updateThread(void*)

{

//gliwInit();

libfreenect2::Freenect2 freenect2;
libfreenect2::Freenect2Device *dev = freenect2.openDefaultDevice();

if(dev == @)

{
std::cout << "no device connected or failure opening the default one
return (NULL);

1

libfreenect2::SyncMultiFrameListener listener(libfreenect2::Frame::Color | L:

libfreenect2::FrameMap frames;
dev->setColorFramelistener(&listener);
dev->setIrAndDepthFramelistener(&listener);

dev->start();

std::cout << "Device serial: " << dev->getSerialNumber() << std::endl;
std: :cout << "Device firmware: " << dev->getFirmwareVersion() << std::endl;

float cycle=(float)(1/(float)mainFPS)*1068600;

Lenguajes texto: C++, Python... y visuales

tch (No responde.

[ ((Guardar ] (Guardar como ] (icompartiri ] [peshacer ] [+ tonguare ) [ Extras ) lista_ordenada [E)

Aprender
SCRATCH es muy
divertido

» del ratéri 210
v del raténs 206
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JdeRobot

Arquitectura, organizacion

s Sistemas reactivos
s Sistemas deliberativos

= Hibridos de tres capas

Sistemas Basados en Comportamientos

Autdmatas de estado finito

SM_ROOT

phoneserver
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JdeRobot

Herramienta VisualStates

Diseno visual de la aplicacién robdtica con estados y transiciones

= Genera automaticamente nodo ROS (y ICE)
s Soporte para C++ y para Python

= GUI en ejecucién, depuracién

= Multinivel, escala en complejidad

s Software libre, dentro de JdeRobot

= Genera software mds robusto y desarrollo mas agil
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Herramienta VisualStates

Editor

» Edicién visual: estados y transiciones

s Ventanas de texto:

File Figures Data Actions Help

1D Name
1 state 1
2 state 2
3 state 3
4 state 4
5 state 5
6 state 6
7 state 7
8 state 8
9 state 9
10  state 10
11 state 11
12  state12
13 state 13
14  state 14
15  state 15
16  state 16

up

JdeRobot

state

ransition 16

trangition 15

transitio

ransition
state 8

transitio
transition 20

state 3

state 2

transition

transition 9

state 15 L.
transition 1

transition 8

state 11

state 10 state 12

cddigo de estados, de transiciones y auxiliar

@ Python C++

[ - P RS T

def get_min_distance(self):
laser data = self.laser sensor.getLaserData()
min dist = 100000
for i in range(laser data.numLaser):
Poif i< s
continue
avg dist = @
for j in range(5):
avg_dist += laser_data.distanceDatali-j]
avg_dist = awg_dist / 5.0
if avg_dist < min_dist;|
min_dist = avg dist

print('min dist:' + strimin dist))
return min dist

Cancel | Accept
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JdeRobot

i Cémo esta hecho?

EDITOR GEMERADCOR ESQUEMA

Disefio Generador
Autdmata Ll Ficheros
[ Cadigo Fuente y
SALIDA Ejecutable
| JdeRobot
Compiladar

Flantilla
DERCBOT,

Estructuras
Internas
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JdeRobot

Plantillas

Motor temporal iterativo

= Multinivel, jerarquia

GUI en ejecucién, depuracién

Conectable a sensores, actuadores y otros nodos

©José Maria Canas Programacién de robots inteligentes con autématas y ROS



Herramienta VisualStates 9

JdeRobot

Ice
automatagui AutomataGui, OtGui, GuiSubautomata

str{), std::fstream::out);

-=CTgpath.c

Mod +X

name
signal.signal{signal.SIGINT, signal.SIG DFL}
automata = Automatal)

automata.connectToProxys()

gutomata. readArgs()

automata.star

automata.join()

traceback. print
automata.destroy
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JdeRobot

Ultimas mejoras

Mejoradas plantillas con OOP

Coloreado automatico de texto

Reescrita en Python

Samuel Rey, Okan Asik (GSoC-2017)

GitHub, integrada en paquete debian JdeRobot-5.6

©José Maria Canas Programacién de robots inteligentes con autématas y ROS



JdeRobot

Ejemplos

Ejemplos

Choca-Gira

= Aplicacién sencilla resuelta con un autdmata mononivel.

Tree Schema

ID Name

1 Go

2 GoBack

3 Rotate

visualHFSM - runtimeGUI

transition

S —— PR %% |m &0
VISUalHFSM - runtimeGUI
GoBgck

Autofocus

up
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Ejemplos

12

= Comportamiento mds complejo.

m Autdmata multinivel.

visualHFSM

Tree
)
1

vz

2w

v6
7

®

9

Name
TakeOff
FollowRoad
FindRoad
FollowingRoad
MonitorArea
ToFirstPos
TosecondPos
ToThirdPos

10 Return

1
vi2

TurnAround
Landing

15 Descending
16 Land

14
17

END
HeighControl

up

transition

transition

Monitorizar un area

visualHFSM - runtimeGUI

visualHFSM - runtimeGUI

Tree View Schema
Name
TakeOff
FindRoad
TakeOFF
MonitorArea
TurnAround
Landing
END
HeighControl

3l [N TurnAround

) Autofocus

Up

o

:
]
™
@
9
.
@
=
g
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Sigue Colores

= Los componentes generados son compatibles con robots reales.

= Muestra la potencia del autémata frente a sistemas reactivos puros.

VVVVV

D Name
w2, FollowGreenLookBlue
3 WaitGreen
4 FollowGreen
v5  FollowBlueLookGreen
8 WaitBlue
9 FollowBlue
w6 FollowGreenLookRed
10 WaitGreen2
11 FollowGreen2
w7  FollowRed
12 WaitRed
13 FollowingRed

Up
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JdeRobot

Conclusiones

= Herramienta para programar la inteligencia de un robot

Potencia de los autdmatas multinivel

Editor grafico de estados y transiciones

Ventanas de texto

Genera automaticamente nodo ROS
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